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Utilization of unmanned aerial vehicle (UAV) especially in rotary wing aircraft
has increased recently. For that reason, a pilot must often fly UAV in flight simulator to
train his/her ability. This undergraduate final project is prepared to make simulator of
mini helicopter.
xPC Target toolbox is utilized to solve numerically the nonlinear differential
equation of motion of mini helicopter that is developed in MATLAB/Simulink in real
time simulation. The proposed control system is Pole placement methode that is used to
stabilize the mini helicopter in hover and forward flight condition with joystick input
control as a command.
From design of input control, it is acquired that deflection of lateral and
longitudinal cyclic are 1o, for deflection of collective and pedal cyclic are 10,49o and
21,77o respectively. Sample time of 0,001 s is used for computation processes in real
time simulation.
Keywords: mini helicopter, real-time simulation, xPC Target, joystick.
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ABSTRAK
Penggunaan wahana terbang tanpa awak khususnya untuk rotary wing telah
meningkat. Karena itu, seorang pilot harus lebih sering belajar menerbangkan dengan
software flight simulator untuk melatih kemampuannya. Dalam Tugas Akhir ini,
dilakukan persiapan untuk membuat simulator mini helicopter.
xPC Target toolbox digunakan untuk menyelesaikan secara numerik solusi dari
persamaan gerak differensial nonlinear dari helicopter mini yang dikembangkan dalam
MATLAB/Simulink secara real time. Sistem kontrol yang diusulkan adalah metode
Pole placement yang digunakan untuk menstabilkan helicopter mini dalam kondisi
terbang hover dan forward flight dengan input masukan joystick sebagai command.
Berdasarkan desain input kontrol, diperoleh bahwa defleksi sudut lateral dan
longitudinal sebesar 1o, untuk defleksi kolektif dan pedal sebesar 10,49o dan 21,77o
secara berturut-turut. Sample time 0,001 s digunakan dalam proses komputasi secara
simulasi real time.
Kata kunci: helicopter mini, simulasi real time, xPC Target, joystick.
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